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(§) Vornchtung /urn Entkoppeln von MaschinenstraBen 

(57) Vorru titwfMj /un Entkoppeln von Maschinenstrafcen, 

- mi! »?tru»ni t fiTfc(H>plungsmodul # 

- mit omor Vofrichiung (14) zum Zwischentransport von 
WcrkstiM.kcfi 110) mncrhalb des Entkopplungsmoduls, 

- mit ctner orston Fordereinrichtung (20) zum Zufuhren 
der WerksTutke < 10) in den Bereich dieser Zwischentrans- 
port-Voff chtung (14), 

- mit mrwi /weilen Fordereinrichtung (22) zum Wegfuh- 
ren dor W«?'kstucke (10) aus dem Bereich dieser Zwi- 
schentransport Vorrichtung (14),gekennzeichnet durch, 

- zumincost et^en Roboter (14) zum Zwischentranspor- 
tieren dc Worfcstucke (10) zwischen der ersten und der 
zweiten Fortleremfithtung (20, 22), 

- em von drm Ronotor (14) bedienbares Regal (12), des- 
sen alle Regal fachcr (24), unabhangig von ihrer Belegung 
mit Werksiucken (tO), von dem Roboter (14) beliebig an- 
steuerbar sind. 
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BESCHREIBUNG 

Vorrichtung zum Entkoppeln von MaschinenstraEen 

0 5 TECHNI SCHES GEBIET 

Die Erfindung betriff t eine Vorrichtung zum Entkoppeln von 
MaschinenstraSen. Mit einer solchen Vorrichtung konnen 
Werkstiicke zwischengelagert werden. Das Zwischenlager kann 

10 unterschiedlichen Zwecken dienen und wird im Folgenden 
Entkopplungsmodul genannt . So kann innerhalb einer 
FertigungsstraSe das Entkopplungsmodul als Puf ferraum fur 
Werkstiicke dienen, um Betriebsstorungen im Zusammenhang mit 
dem Herstellen und Bearbeiten von Werkstucken zu 

15 kompensieren; so konnen mit dem Entkopplungsmodul Werkstiicke 
gepuffert werden, wenn in nachf olgenden Arbei tsstationen 
Storungen auftreten, oder aus dem Entkopplungsmodul 
eingepuf f erte Werkstiicke ausgelagert und in den 
Betriebsablauf wieder eingegliedert werden, wenn in 

20 vorgeschalteten Bearbeitungsstationen Storungen auftreten. 
Dadurch lasst sich der Ausbringungsf aktor einer 
MaschinenstraSe ganz entscheidend steigern. Durch das 
Entkopplungsmodul kann also ein kontinuierlicher Transport 
von Werkstucken langs einer FertigungsstraEe aufrecht 

25 erhalten werden. Zusatzlich ist es moglich, sich mittels des 
Entkopplungsmoduls einzelne Werkstiicke zu nehmen und 
beispielsweise hinsichtlich MaStoleranzen oder sonstiger 
Kennwerte zu liberprufen. 

3 0 STAND DER TECHNIK 

Bei einer bekannten derartigen Vorrichtung ist das 
Entkopplungsmodul in Form von parallel zueinander 
ausgerichteten Regalwanden ausgebildet. Zwischen den 
3 5 nebeneinander und ubereinander angeordnete Regal facher 
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enthaltenden Regalwanden ist eine Fahrgasse fur ein 
Regalbediengerat vorhanden. Um moglichst viele Regalfacher 
und damit Regalwande auf einer vorgegebenen Flache 
platzieren zu konnen, sind die Fahrgassen nicht breit genug, 

05 um Werkstucke innerhalb des Lichtraums der betref f enden 

Fahrgasse transportieren zu konnen. Dies hat zur Folge, dass 
die Werkstucke wahrend ihres Ein- und Heraustransports aus 
der betref fenden Regalwand im Lichtraumprof il der Regalwande 
entlangtransportiert werden miissen. Dazu besitzt das 

10 Regalbediengerat in den Lichtraum der Regal facher 

auskragende Stiitzglieder , mittels derer die Werkstucke 
innerhalb der einzelnen Facher einer Regalwand transportiert 
werden konnen . 



15 Bei diesen vorbekannten Regalwanden sind aus Platzeinspa- 
rungsgriinden und um eine groSe Packungsdichte zu erhalten 
die einzelnen Regalbdden nur so weit voneinander hohenma&ig 
entfernt, wie Platz fur ein einzulagerndes Werkstuck 
benotigt wird. Das hat zur Folge, dass die Werkstucke 

20 innerhalb eines Regalbodens nicht uber eingelagerte 

Werkstucke hinweg transportiert werden konnen; zwischen 
einem Werkstuck und dem daruber liegenden Regalboden eines 
weiteren Regalfaches ist kein ausreichender Freiraum fur ein 
wei teres Werkstuck. vorhanden . Das bedeutet, dass diese 

25 Regal facher innerhalb einer Regalebene nur nacheinander mit 
Werkstucken belegt werden konnen und dass daher eine 
Einlagerung von Werkstucken in beliebige Facher innerhalb 
dieser Regalebene nicht moglich ist. Dies hat wiederum zur 
Folge, dass ein innerhalb einer Regalebene als erstes 

30 eingelagertes Werkstuck nur als letztes wieder dieser 

Regalebene entnommen werden kann. Das in dieser Regalebene 
zuletzt eingelagerte Werkstuck kann dement sprechend nur als 
erstes dieser Regalebene wieder entnommen werden. Das fur 
das Ein- und Auslagern von Werkstucken gunstige FIRST IN- 

35 FIRST OUT-Prinzip lasst sich mit einem solchen Regal nicht 
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verwirklichen. Die Liegezeiten von Werkstucken in dem Regal 
konnen dadurch extrem unterschiedlich lang sein. 



DARSTELLUNG DER ERFINDUNG 



Ausgehend von diesem Stand der Technik liegt der Erf indung 
die Aufgabe zugrunde, eine Entkopplungsvorrichtung von 
MaschinenstraSen der eingangs genannten Art anzugeben, bei 
der moglichst platzsparend Werkstiicke beliebig in einem 
10 Entkopplungsmodul eingelagert und beliebig wieder diesem 
Entkopplungsmodul entnommen werden kOnnen. 

Diese Erf indung ist durch die Merkmale des Anspruchs 1 
gegeben. Sinnvolle Weiterbildungen der Erf indung sind 
15 Gegenstand von Unteranspriichen . 

Die erf indungsgemafce Vorrichtung benutzt zum Zwischen- 
transportieren der WerkstUcke innerhalb des 

Entkopplungsmoduls einen Roboter. Dieser Roboter kann alle 
20 Regalfacher dieses Entkopplungsmoduls beliebig ansteuern, so 
dass Werkstiicke in beliebige Facher eingelagert und 
beliebige Werkstiicke aus dem Entkopplungsmodul wieder von 
dem Roboter entnommen werden konnen. Dadurch ist es 
beispielsweise moglich sicherzustellen, dass die Standzeiten 
25 von Werkstucken in dem Entkopplungsmodul nicht zu lange 

werden; durch das beliebige Entnehmen von Werkstucken aus 
Regalfachern kann namlich beispielsweise immer dasjenige 
Werkstiick, das sich schon die langste Zeit im 
Entkopplungsmodul befindet, dem Entkoppplungsmodul jeweils 
30 wieder entnommen werden. 

Als sinnvoll hat es sich herausgestellt, einen Schwenkarm- 
Roboter zum Zwischentransportieren der Werkstiicke innerhalb 
des Entkopplungsmoduls vorzusehen. Die einzelnen Facher des 
3 5 Entkopplungsmoduls werden bei einem solchen, auf einem 
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Grundgestell ortsfest, aber beispielsweise urn eine vertikale 
Achse drehbar angeordneten Roboter in einer kreiszylin- 
drischen Anordnung angeordnet sein. Ein in der Zylinder- 
Langsachse dieser kreiszylindrischen Regalform 
positionierter Roboter kann dann mit sparsamen Armbewegungen 
jedes der vorhandenen Regale anfahren und dadurch in jedes 
beliebige Regal ein Werkstuck einlagern und beliebige 
Werkstucke aus den Fachern wieder entnehmen. Die Werkstucke 
entnimmt der Roboter einer beliebig ausgebildeten Zufvihr- 
10 Fordereinrichtung, die so innerhalb des Entkopplungsmoduls 
vorhanden ist beziehungsweise endet, dass der Roboter 
Werkstucke von dieser Zuf iihr-Fordereinrichtung ubernehmen 
kann. In gleicher Weise wird eine Wegf uhr-F6rdereinrichtung 
so im Bereich des Entkopplungsmoduls vorhanden sein 
15 beziehungsweise beginnen, dass der Roboter Werkstucke auf 
dieser Wegf iihr-Fordereinrichtung ablegen kann. 

Nachdem der Roboter als Baukorper selber wenig Raum 
benotigt, ist es moglich, einen Personen-Durchgang oder 

20 einen vergleichbaren kanalartigen Freiraum durch das 
Entkopplungsmodul zu legen. Dieser Freiraum ist von 
Regalfachern ausgespart. Der kanalartige Freiraum, wie 
beispielsweise Personen-Durchgang ermoglicht einen 
Quertransport von Waren oder das quer Hindurchlauf en von 

25 Personen durch das Entkopplungsmodul. Nachdem das 

Entkopplungsmodul regelmalSig zwischen verschiedenen 
Arbeitsstationen innerhalb einer Fert igungsstrafte eingebaut 
sein wird, wird durch diesen kanalartigen, quer durch das 
Entkopplungsmodul hindurchf uhrenden Freiraum eine 

30 Moglichkeit geschaf fen, diese Fertigungsstrafce zu 
durchqueren . 

Aus Schutzgriinden kann dieser kanalartige Freiraum innerhalb 
des vom Roboter erreichbaren Arbeitsraums von einer 
3 5 Schutzwand umgeben sein. 
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Nicht nur der vorstehende kanalartige Freiraum kann das 
Entkopplungsmodul durchsto&en, sondern auch die Zufuhr- und 
Wegfuhr-Fordereinrichtungen mussen so im Bereich des 
Entkopplungsmodul s vorhanden sein beziehungsweise enden oder 
05 beginnen, dass der Roboter sie bedienen kann. Das bedeutet, 
dass in den kreiszylindrischen Regalbereichen mit den 
einzelnen Regalfachern Durchbruche fur diese Zufuhr - 
beziehungsweise Wegfuhr-Fordereinrichtung gegebenenf alls 
vorhanden sein werden. 

10 

Der Ubergabe-Bereich zwischen der Zuf uhr-Fordereinrichtung 
und dem Roboter hangt von der Art der Zuf uhr-Forderein- 
richtung ab. So kann es beispielsweise bei einer als 
Rollenbahn ausgebildeten Zuf uhr-Fordereinrichtung angebracht 

15 sein, Endschalter vorzusehen, die ankoiranende Werkstucke an 
der Zufuhr-Fordereinrichtung in ihrer Transportbewegung 
anhalten konnen. Auf diese Weise bleibt dann ein gewisser 
Zeitraum fur den Roboter, diese Werkstucke jeweils zu 
entnehmen, sofern dies gewunscht wird. Sofern eine Entnahme 

20 nicht gewunscht wird, kann die Zufuhr-Fordereinrichtung 
nahtlos in die Wegfuhr-Fordereinrichtung ubergehen. Die 
gesamte Fordereiiirichtung fur die Werkstucke lauf t dann 
durch das Entkopplungsmodul beispielsweise als Rollenbahn 
hindurch . 

25 

Bei vorgesehenem Personen- oder auch Waren-Durchgang quer 
durch das Entkopplungsmodul hindurch kann vorgesehen sein, 
die Fordereinrichtung., die durch den Durchgang 
hindurchfuhrt , so auszubilden, dass sie aus dem Lichtraum 
30 des fur Personen oder War en f reizuhaltenden Durchganges 
wegbewegt werden kann. 

Zusatzlich kann dem Entkopplungsmodul ein weiterer Kontroll- 
Arbeitsplatz oder sonstiger Arbeitsplatz zugeordnet werden, 
3 5 bei dem aus dem Entkopplungsmodul entnommene Werkstucke 

liberpruft werden konnen . In diesem Zusammenhang kann es _ 6 _ 
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sinnvoll sein, eine Fordereinrichtung zwischen diesem 
Arbeitsplatz und dem Entkopplungsmodul vorzusehen, auf der 
vom Roboter Werkstucke abgelegt und sorait dem Kontroll- 
Arbeitsplatz zugefuhrt werden konnen. Der Arbeitsplatz kann 
auf diese Weise raumlich auSerhalb des unmi ttelbaren 
Arbeitsbereiches des Roboters und damit au&erhalb des 
Entkopplungsmodul s liegen. Die Einrichtung des 
Arbeitsplatzes verkleinert dadurch nicht die Anzahl der im 
Entkopplungsmodul zur Verfugung stehenden Regal facher. 

Weitere Ausf uhrungsf ormen und Vorteile der Erf indung ergeben 
sich durch die in den Anspruchen ferner aufgefiihrten Merk- 
male sowie durch die nachstehend angegebenen Ausfuhrungs- 
beispiele . 

KURZE BE SCHRE I BUNG DER ZEICHNUNG 

Die Erf indung wird im Folgenden anhand der in der Zeichnung 
darges tell ten Ausf uhrungsbeispiele naher beschrieben und 
erlautert. Es zeigen: 

Fig. 1 eine schematisierte Draufsicht auf eine erfindungs- 
gemaSe Vorrichtung, 

Fig. 2 eine teilweise geschnittene Seitenansicht der 
Vorrichtung von Fig. 1, 

Fig. 3 eine teilweise 'geschnittene Seitenansicht einer 
anderen Ausf uhrungsf orm der Erf indung. 

WEGE ZUM AUSFUHREN DER ERF INDUNG 

Eine Vorrichtung zum Entkoppeln von Werkstiicken 10 weist ein 
als Regal 12 ausgebildetes Zwischenlager und einen Roboter 
14 auf. Das Zwischenlager wird nachstehend als 
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Entkopplungsmodul bezeichnet. 

Das Regal 12 ist zwischen einer ihm yorgelagerten ersten 
Arbeitsstation 16 und einer ihm nachgelagerten zweiten 

05 Arbeitsstation 18 platziert. Von der vorgelagerten ersten 
Arbeitsstation 16 fiihrt eine Zuf uhr-Fordereinrichtung in 
Form einer Rollenbahn 20 in den Bereich des Regals 12 und 
schlieSt dort nahtlos an eine Wegf uhr-Fordereinrichtung an, 
die ira vorliegenden Beispielsf all ebenfalls als Rollenbahn 

10 22 ausgebildet ist. Werkstucke 10 konnen also von der 

Arbeitsstation 16 uber die Rollenbahn 20 der Rollenbahn 22 
zugefiihrt werden und mittels der letzteren zu der zweiten 
Arbeitsstation 18 transportiert werden. 

15 Die einzelnen Regalfacher 24 des Regals 12 sind auf kreis- 
zylindrischen Regalbereichen vorhanden. Die kreis- 
zylindrische Form des Regals 12 kann von dem Roboter 14 
beliebig angesteuert werden. Auf diese Weise konnen 
Werkstucke 10, die von der Rollenbahn 20 vom Roboter 14 

20 aufgenommen worden sind, in jedes beliebige der vorhandenen 
Regalfacher 24 eingelagert werden. Umgekehrt konnen auch aus 
beliebigen Regalfachern 24 Werkstucke 10 jeweils von dem 
Roboter 14 entnommen und auf der Rollenbahn 22 abgelegt 
werden. Daruber hinaus konnen die Werkstucke 10 auch direkt 

25 von der Arbeitsstation 16 zu der Arbeitsstation 18 

transportiert werden. Dieser Transport wird der Normalfall 
sein, wenn keine Betriebsstorungen in den dem Regal 12 
vorgelagerten oder nachgelagerten Arbeitsstationen auf treten 
und daruber hinaus auch keine Werkstucke 10 den Rollenbahnen 

30 20, 22 entnommen werden sollen, urn Prufungen an den 
Werkstucken vorzunehmen. 



35 



Der Roboter 14 ist auf einem Grundgestell 3 0 fest gegrundet . 
Der als Schwenkarm-Roboter ausgebildete Roboter 14 ist urn 
eine vertikale Achse 32 auf dem Grundgestell 30 drehbar 

-8- 
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gelagert. Der Roboter besitzt im vorliegenden Fall einen aus 
zwei Armen 34, 3 6 zusammengesetzten Schwenkarm. Die 
Schwenkachse 3 8 zwischen den beiden Armen 34, 3 6 verlauft 
horizontal. Am Ende des zweiten Armes 36 ist ein dritter Arm 

05 4 0 um eine horizontale Achse 43 schwenkbar befestigt. Der 
dritte Arm 40 tragt seinerseits einen Endarm 42. Dieser 
Endarm 42 ist uber eine vertikale Drehachse 44 (Fig. 1) und 
eine horizontale Achse 46 (Fig. 2) in beliebigen Richtungen 
im Raum, relativ zum dritten Arm 40 an demselben befestigt. 

10 Auf dem Endarm 42 ruhen die Werkstucke 10 auf , die in ein 
Regalfach 24 eingelagert werden beziehungsweise die einem 
Regalfach 24 entnommen werden sollen. Von dem Roboter 14 
kann also jedes der vorhandenen Regalfacher 24 angesteuert 
werden . 

15 

Quer durch das Regal 12 hindurch fuhrt ein Personen- 
Durchgang 50. Dieser Durchgang 50 ist seitlich von einer 
Schutzgitterwand 52 - rechts und links des Durchgangs 50 - 
von der Umgebung abgegrenzt. Eine obere, den Durchgang 50 
20 abschlieSende Decke ist ebenfalls als Gitterdecke 54 

ausgebildet. Durch den Durchgang 50 hindurchgehende Personen 
5 6 sind also gegenuber dem Arbeit sraum des Roboters 14 
geschutzt . 

25 Der Durchgang 50 wird von einem Bahnabschnitt 20.1 der 
Zufuhr-Fordereinrichtung beziehungsweise Rollenbahn 20 
durchquert . Um einen freien Durchgang durch den Durchgang 50 
zu ermoglichen, kann dieser Bahnabschnitt 20.1, der 
ebenfalls als Rollenbahn wie die ubrige Rollenbahn 20 

30 ausgebildet ist, : um eine vertikale Schwenkachse 60 um im 

vorliegenden Fall 90° (Altgrad) herum geschwenkt werden. Im 
weggeschwenkten Zustand, welcher in Fig. 1 strichpunktiert 
gezeichnet ist, bleibt ein Freiraum 62 vorhanden, der einen 
freien Durchgang von Personen oder auch von Waren durch den 

3 5 Durchgang 50 hindurch erlaubt . 
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Das Verschwenken dieses Bahnabschnitts 20.1 wird regelmaEig 
steuerungsmafcig mit den auf der Rollenbahn 20 ankommenden 
Werkstiicken abzustimmen sein. So kann bei einer ausreichend 
grofcen Taktfolge zwischen einzelnen, auf der Rollenbahn 20 

05 transportierten Werkstucken ausreichend Zeit zum Auf- und 
Wieder-Zuschwenken des Bahnabschnitts 20.1 vorhanden sein, 
so dass keine besonderen MaSnahmen zum Anhalten von 
Werkstucken 10 vor dem Bahnabschnitt 20.1 vorgenommen zu 
werden brauchen. Es ist allerdings auch moglich, die 

10 Werkstucke 10 vor dem Bereich des Bahnabschnittes 20.1 bei 
aufgeschwenktem Bahnabschnitt 20.1 anzuhalten und erst dann 
wieder weiterzutransportieren, wenn sich der Bahnabschnitt 
20.1 in der in Fig. 1 durchgezogen gezeichneten, 
geschlossenen Stellung befindet. 

15 

In das Regal 12 mundet eine weitere Fordereinrichtung ein, 
die ebenfalls als Rollenbahn 64 ausgebildet sein kann. Die 
Rollenbahn 64 mundet in einem Durchlass 66 des Regals 12. 
Die Rollenbahn 64 ftihrt zu einem Arbeitsplatz 68, auf dem 
Werkstucke 10 nachkontrolliert werden konnen. Der Durchlass 
66 befindet sich im Zugriff bereich des Roboters 14, so dass 
Werkstucke 10 von dem Roboter auf die Rollenbahn 64 
aufgelegt werden k6nnen beziehungsweise von derselben wieder 
zuruckgenommen werden konnen. Diese auf dem Arbeitsplatz 68 
25 zu kontrollierenden Werkstucke 10 konnen entweder dem Regal 
12 oder der Rollenbahn 20 entnommen werden. Von dem 
Arbeitsplatz 68 wieder zuriickgef uhrte Werkstucke konnen von 
dem Roboter 14 entweder in das Regal 12 eingelagert oder 
direkt auf die Rollenbahn 22 und damit der weiteren 
3 0 Verwendung zugefuhrt werden. 

Die Rollenbahn 22, die zu der nachgelagerten Arbeitsstation 
18 ftihrt, reicht durch einen im Regal 12 vorhandenen 
Durchlass 70 hindurch . Ein vergleichbarer Durchlass ist fur 
3 5 die Rollenbahn 2 0 nicht vorhanden, da in diesem Bereich der 

-10- 
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Durchgang 50 und keine Regalfacher vorhanden sind. 

Die in Fig. 3 dargestellte erf indungsgemafie Vorrichtung 
entspricht der in den Figuren 1 und 2 dargestell ten 

05 Vorrichtung. Auch bei der Vorrichtung gemaS Fig. 3 sind ein 
vergleichbares Regal 12 und der Roboter 14 in vergleichbarer 
Weise vorhanden. Wahrend die Wegf uhr-F6rdereinrichtung 
wieder die Rollenbahn 22 besitzt, ist die Zuf uhr-Forderein- 
richtung nicht als Rollenbahn ausgebildet. fiber einen 

10 Obertransfer 80 werden die einzelnen Werkstucke 10.2 auf 
einer Ablage 82 abgelegt. Von dieser Ablage 82 konnen die 
Werkstucke 10.2 durch den Roboter 14 aufgenommen und dann 
weitertransportiert werden, entweder in eines der 
Regalfacher 24 hinein oder direkt auf die Rollenbahn 22. Bei 

15 dieser Ausfuhrungsform der Erfindung dient der Roboter 14 

also nicht nur zum Bedienen des Regals 12, sondern auch zum 
"normalen" Transport der Werkstucke 10.2 von der 
vorgelagerten Arbeitsstation 16.1 zur nachgeordneten 
Arbeitsstation 18. Der auch bei Fig. 3 vorhandene Durchgang 

20 50.2 ist durch eine Schutzgitterwand 52.2 gegeniiber dem 
Arbeitsraum des Roboters 14 abgegrenzt. 
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ANSPRUCHE 



01) Vorrichtung zum Entkoppeln von MaschinenstraSen, 
05 - mit einem Entkopplungsmodul , 

- mit einer Vorrichtung (14) zum Zwischentransport von 
Werkstiicken (10) innerhalb des Entkopplungsmodul s, 

- mit einer ersten Fordereinrichtung (20) zum Zufuhren 
der Werkstiicke (10) in den Bereich dieser Zwischen- 

10 transport -Vorrichtung (14) , 

- mit einer zweiten Fordereinrichtung (22) zum Wegfuhren 
der WerkstQcke (10) aus dem Bereich dieser Zwischen- 
transport -Vorrichtung (14) , 
gefcennzeichnet durch, 

15 - zumindest einen Roboter (14) zum Zwischentransportieren 

der Werkstiicke (10) zwischen der ersten und der zweiten 
Fordereinrichtung (20, 22), 

- ein von dem Roboter (14) bedienbares Regal (12), dessen 
alle Regalfacher (24), unabhangig von ihrer Belegung mit 

20 Werkstucken (10), von dem Roboter (14) beliebig 

ansteuerbar sind. 

02) Vorrichtung nach Anspruch 1, 

dadurch gekennzeichnet, dass 
25 - ein Schwenkarm-Roboter (14) zum Zwischentransportieren 

der Werkstiicke (10) vorhanden ist. 

03) Vorrichtung nach Anspruch 2, 

dadurch gekennzeichnet, dass 
30 " der Roboter (14) auf einem Grundgestell (30) urn eine 

vertikale Achse (32) drehbar angeordnet ist. 
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04) Vorrichtung nach Anspruch 2 Oder 3, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

- der zum Halten eines Werkstlickes ausgebildete freie 
Endarm (42) des Roboters (14) urn eine vertikale und eine 

05 horizontale Achse (44, 46) verschwenkbar ist. 

05) Vorrichtung nach Anspruch 4, 

dadurch gekennzeichnet, dass 

- der den Endarm (42) verschwenkbar haltende Schwenkarm 
1C (40 < 36, 34) des Roboters (14) als Knickarm ausgebildet 

ist . 

Ct, ) Vorrichtung nach einem der vorstehenden Anspruche, 

dadurch gekennzeichnet, dass 
^ - benachbarte Facher (24) des Zwischenlagers (12) in 

k.reiszylindrischen Regalbereichen vorhanden sind. 

07) Vorrichtung nach Anspruch 6, 

dadurch gekennzeichnet, dass 

- der Roboter (14) im Bereich der Zylinderlangsachse (32) 
der kreiszylindrischen Regalbereiche positioniert ist. 



20 



08) Vorrichtung nach einem der vorstehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

25 ' ein kanalar tiger Freiraum (50, 62) ganz oder teilweise 

im Arbeitsraum des Roboters (14) vorhanden ist, 

- dieser Freiraum frei von Regalfachern (24) ist. 

09) Vorrichtung nach Anspruch 8, 

30 dadurch gekennzeichnet, dass 

- der Freiraum (50) fur Personen (56) begehbar ist. 
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10) Vorrichtung nach Anspruch 8 Oder 9, 

dadurch gekennzeichnet, dass 
- der Freiraum (50) die Zufiihr- und/oder die Wegfiihr- 
Fordereinrichtung (20) kreuzt. 



11) Vorrichtung nach einem der Ansprtiche 8 bis 10, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

- zumindest der im Arbeitsraum des Roboters (14) liegende 
Bereich des Freiraumes (50) von einer Schutzwand (52, 54) 

10 umgeben ist . 

12) Vorrichtung nach Anspruch 11, 

dadurch gekennzeichnet, dass 

- eine Schutzgitterverkleidung (52, 54) als Schutzwand 
15 vorhanden ist. 

13) Vorrichtung nach einem der vorstehenden Ansprtiche, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

- ein Durchlass (70) fur zu transportierende Werkstucke 
20 (10) in dem Regal (12) vorhanden ist , an dem oder in dem 

die Zufiihr- beziehungsweise die Wegf iihr-Fordereinrichtung 
(22) so enden beziehungsweise vorhanden sind, dass 

- die Werkstucke (10) von dem Roboter (14) von der 
Zufuhr-Fordereinrichtung entnehmbar beziehungsweise auf 

25 der Wegf iihr-Fordereinrichtung ablegbar sind. 

14) Vorrichtung nach einem der vorstehenden Ansprtiche, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

- die Zuf iihr-Fordereinrichtung und/oder die Wegftihr- 
3 0 Fdrdereinrichtung eine Rollenbahn (20, 22) enthalten. 
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15) Vorrichtung nach einem der vorstehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

- die Zufiihr-Fordereinrichtung eine Einrichtung zum 
Stoppen der Transportgeschwindigkeit der Werkstucke (10) 

05 besitzt, 

- diese Stoppeinrichtung im Arbeitsraum des Roboters (14) 
liegt . 

16) Vorrichtung nach einem der vorstehenden Anspruche, 
10 dadurch gekennzeichnet, dass 

- die Zufiihr-Fordereinrichtung eine Ablageeinrichtung 
(82) fiir die Werkstucke (10) besitzt, 

- diese Ablageeinrichtung (82) im Arbeitsraum des 
Roboters (14) liegt. 

15 

17) Vorrichtung nach einem der Anspruche 8 bis 12, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

- die Zufiihr-Fordereinrichtung mit einem Zufiihr- 
Transportstuck (20.1) in den kanalartigen Freiraum (62) 

20 zumindest teilweise hineinragt, 

- das Zufuhr-Transportstuck (20.1) aus dem Freiraum (62) 
wegbewegbar wie beispielsweise wegschwenkbar ist. 

18) Vorrichtung nach einem der vorstehenden Anspruche, 
25 dadurch gekennzeichnet, dass 

- ein Kontroll-Arbeitsplatz im Arbeitsraum des Roboters 
liegt. 

19) Vorrichtung nach einem der vorstehenden Anspriiche, 
30 dadurch gekennzeichnet, dass 

- ein Kontroll-Arbeitsplatz (68) vorhanden ist, 

- eine Weiterf uhr-F6rdereinrichtung (64) zwischen dem 
Arbeitsraum des Roboters (14) und dem Kontroll- 
Arbeitsplatz (68) vorhanden ist. 
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